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Seit der Einführung der Plattfisch-Schutzzonen existiert das Problem der Kontrolle der maximalen Antriebsleis-
tung von Fischkuttern. Nachdem in den letzten Jahren die Motoren der in den Schutzzonen zugelassenen 
Fahrzeuge zunehmend zu einer höheren Leistungsabgabe umgebaut wurden, entstanden zum Teil erhebliche 
Wettbewerbsverzerrungen in der EU-Flotte und eine nicht kontrollierte Steigerung des Fischereiaufwandes in den 
Schutzzonen durch Nichtbeachtung der Vorschriften. Da die Messung der Antriebsleistung auf See bisher für 
eine regelmäßige Kontrolle zu aufwendig war, wurde von den deutschen Fischern eine Begrenzung des Baumkur-
rengewichts, eine Maßnahme, die auf See einfacher zu überprüfen ist, vorgeschlagen. Das IFH hat Untersuchun-
gen zur Gewichtsbegrenzung durchgeführt und sie als zusätzliche Maßnahme empfohlen (Mentjes 1992). Der 
Antrag des BML zur Einführung einer Gewichtsbegrenzung an die Kommission in Brüssel wurde mit dem Hin-
weis abgelehnt, daß bereits die Begrenzung der Motorleistung existiert und die Kontrolle dieser Vorschrift 
zunächst ausgeschöpft werden sollte. 
Da diese Kontrollen sehr aufwendig sind, wurden im 
letzten Jahr die Bestimmungen national weiter ver-
schärft (Staatl. Fischereiamt Bremerhaven 1995). Für 
die Einhaltung der Leistungsgrenze ist nach diesen 
neuen Vorschriften der Antriebsmotor durch den 
Germanischen Lloyd zu überprüfen und gegebenen-
falls in der Leistung zu begrenzen. Bei wesentlich 
mehr als 10 % Leistungsüberschreitung muß 
zusätzlich der Antriebspropeller ausgetauscht werden. 
Durch diese Maßnahme wird die maximal abzuge-
bende Leistung weiterhin begrenzt. Die Kontrollen 
auf See beschränken sich auf eine einfach durch-
zuführende Drehzahlmessung. 
Die bisher zehnjährige Geschichte der Verordnung 
3094/86 hat gezeigt, daß mit zum Teil sehr geschick-
ten technischen Tricks die Verordnung umgangen 
worden ist. Auch bei den neuen nationalen Vor-
schriften ist der Ingenieursgeist herausgefordert und 
es ist eine Frage der Zeit, bis auch dafür Wege gefun-
den werden, sie zu umgehen. Die Leistungsbegren-
zung wird bei der nächsten Motorengeneration mit 
elektronischer Einspritzung noch schwieriger sein. 
Dann wird es zum Teil mit einfachen Drahtbrücken 
möglich sein, die Füllung und damit die Leistung zu 
verändern. Bei einer Kontrolle kann die Leistung in 
kürzester Zeit auf die geforderten 221 kW reduziert 
werden. In diesem Fall kann nur mit einem nicht zu 
manipulierendem PS-Schreiber die Einhaltung der 
Leistungsgrenzen überwacht werden. 
Das Institut für Fischereitechnik hatte sich wegen der 
Ablehnung der Kommission in Brüssel, weitere 
Maßnahmen zuzulassen, um Fördergelder aus Brüssel 
bemüht. Mit diesen Mitteln soll ein PS-Meßgerät 
entwickelt werden, das der Besatzung von Auf-
sichtsfahrzeugen ermöglicht auf See die Antriebsleis-
tung der Fischkutter ohne Unterstützung durch Exper-
ten zu messen. Im März 1995 wurde zusammen mit 
der Technischen Hochschule Aachen und der Seafish 
Industrie Authority aus Hull damit begonnen, ein 
tragbares PS-Meßgerät zu entwickeln. Zusätzlich soll 
ein Muster eines fest eingebauten Gerätes (PS-
Schreiber) gebaut werden. Das Projekt wird im Früh-
jahr 1997 abgeschlossen. Über den Stand der 
Entwicklungen soll an dieser Stelle berichtet werden 
(Mentjes 1996). 
Die Leistung läßt sich nur indirekt über eine Messung 
der Drehzahl und des Drehmomentes an der An-
triebswelle ermitteln und nach folgender Beziehung 
berechnen: 
Leistung = Konstante· Drehzahl· Drehmoment 
Für die Messung des Drehmoments stehen eine ganze 
Reihe von Verfahren zur Verfügung. Am häufigsten 
werden heute die Spannungen an der Oberfläche der 
Welle über die Widerstandsänderung von auf der 
Welle aufgeklebten oder punktgeschweißten 
Dehnungsmeßstreifen gemessen. Die Meßstreifen 
müssen jedoch sehr sorgfältig und sauber montiert 
werden. Kritisch ist auch die erforderliche fehlerfreie 
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Übertragung der Meßwerte von der Welle zum An-
zeigegerät. Diese Arbeiten sind mit hohem Arbeits-
aufwand verbunden und können nur von eingearbei-
teten Spezialisten durchgeführt werden. Deshalb 
scheidet diese Technik für eine Kontrolle durch Auf-
sichtsbeamte auf See aus. 
Bei dem im Projekt entwickeltem Gerät wird das 
Drehmoment über den Verdrehwinkel der An-
triebswelle gemessen. Das Prinzip ist in Abbildung 1 
graphisch dargestellt. Zur Messung des Winkels wer-
den auf der Welle im Abstand von 100 bis 300 mm 
zwei Zahnscheiben (Meßwertgeber 1 und 2) mit einer 
Schnellspannvorrichtung montiert. Anschließend wird 
mit einem Meßschieber der Abstand der Zahnschei-
ben und der Durchmesser der Welle für die 
Berechnung des Drehmoments gemessen. Am Schiffs-
körper mit schnellspannenden Klemmen fest ange-
brachte optische Sensoren (Drehzahlsensor 1 und 2) 
tasten bei der sich drehenden Welle die zeitliche 
Verschiebung zwischen den Zahnflanken bei jedem 
Zahnpaar ab. Die zeitliche Verschiebung der einzel-
nen Zahnpaare wird von einem tragbaren Computer 
gemessen und das Drehmoment bzw. - zusammen mit 
der Drehzahl - die Leistung daraus errechnet. 
Zu Beginn jeder Umdrehung werden die Auswertun-
gen mit dem Triggersignalgeber neu gestartet, so daß 
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die einzelnen Zahnpaare immer richtig einander 
zugeordnet werden. Die Verschiebung der Zahnpaare 
bei der Montage der Zahnscheiben wird zu Beginn 
der Messungen ohne Belastung der Welle erfaßt und 
bei der Berechnung der Verdrehwinkel als Korrek-
turwert berücksichtigt. Der Triggersignalgeber dient 
gleichzeitig dazu, die Drehzahl zu messen. Das 
Entwicklungsziel ist eine Montagezeit des Gerätes 
unter 15 Minuten, damit bei einer Kontrolle auf See 
nicht noch zusätzliche Fangzeit durch die Motorüber-
prüfung veriorengeht. Dabei wird eine Meßgenauig-
keit von ± 10 % angestrebt, die für eine Kontrolle 
ausreicht. Die bisher erreichte Einbauzeit liegt noch 
bei ca. 30 bis 40 Minuten. 
Im Juni ist eine weitere Erprobung mit verbesserten 
Zahnscheiben vorgesehen. Erstmals sollen die Mes-
sungen auf kommerziellen Kuttern durchgeführt wer-
den. Ziel dieser Untersuchung ist, bereits möglichst 
unter realistischen Bedingungen Kontrollen zu simu-
lieren und die Montagezeit auf 15 Minuten zu ver-
ringern. Im nächsten Schritt sind dann im 
August/September weitere Tests mit dem Gerät ge-
plant, bei denen die Besatzung eines Auf-
sichtsfahrzeugs nach vorheriger Einweisung mit dem 
Meßsystem arbeiten soll. 
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Abb. 1: Funktionsprinzip des mobilen Leistungsmeßgerätes T orq Control 
Erdbeschleunigung = g 
Tangentiale Komponente =g * cos ß 
Radiale Komponente = g * sin ß 
Ausgangsspannung = konst. * sin 2 *n* f 
f = Umdrehungen / Sekunde 
138 Inf. Fischwirtseh. 43(3), 1996 
Abb. 2: Prinzipdarstellung des Gravitations-Drehzahlmessers 
Im Projekt wird zusätzlich ein Muster eines PS-
Schreibers entwickelt, an dem die dabei auftretenden 
Probleme untersucht werden sollen. Das Gerät mißt 
das Drehmoment mit Dehnungsmeßstreifen. Eine 
Manipulation an diesen Sensoren ist nur durch Aus-
tausch der Meßstreifen möglich. Bei einer Kontrolle 
auf See können diese Veränderungen nicht in kurzer 
Zeit rückgängig gemacht werden und sind mit dem im 
Projekt entwickelten tragbaren Meßgerät in kurzer 
Zeit nachzuweisen. Ein Problem war anfangs aller-
dings die Drehzahlmessung. Die üblichen Verfahren 
mit optischen oder magnetischen Abtastern lassen 
sich mit einfachen technischen Mitteln so beein-
flussen, daß niedrigere Werte und damit auch gerin-
gere Leistungen gemessen werden. Im Februar und 
April konnte ein im Institut für Fischereitechnik 
entwickelter Sensor erfolgreich erprobt werden, bei 
dem zur Manipulation die Gravitation beeinflußt 
werden müßte. Die Funktion sei anhand der Ab-
bildung 2 erklärt. Auf der Antriebswelle wird ein 
Beschleunigungssensor mit einer Empfindlichkeitsa-
chse in radialer Richtung montiert. Befindet sich der 
Sensor oben auf der Welle, verursacht die Gravitation 
ein positives Signal. Auf der entgegengesetzten Seite 
sind die Richtung der Empfindlichkeit und Gravita-
tion entgegengesetzt. Es erscheint am Ausgang ein 
negatives Signal. Bei einer rotierenden Welle entsteht 
ein sinusförmiges Signal mit der Frequenz der Wel-
lendrehzahl. Die Drehzahlmessung basiert damit auf 
einer Frequenzmessung, die mit einfachen tech-
nischen Mitteln sehr genau durchgeführt werden 
kann. Beschleunigungen, die durch Schiffsbewegun-
gen hervorgerufen werden (z. B. durch Seegang) 
können sich der Erdbeschleunigung überlagern. Sie 
beeinflussen aber nur die Signalamplitude und nicht 
die zu messende Frequenz. Erst bei einer Beschleu-
nigung, die entgegengesetzt der Erdbeschleunigung 
und vom Betrag gleich ist, werden die zu messenden 
Signale ausgelöscht und damit die Drehzahlmessung 
verhindert. Diese Beschleunigungen sind aber 
während der Fischerei aus technischen Gründen nicht 
möglich. Der Einfluß durch den Seegang konnte 
bisher noch nicht untersucht werden, da bei beiden 
bisherigen Erprobungsreisen kein Seegang auftrat. 
Andere erheblich größere Störsignale werden durch 
Vibrationen der Maschine und Winden verursacht. 
Diese Störungen konnten jedoch durch einfache Filter 
beseitigt werden. 
Die Sensoren für Drehzahl und Drehmoment benöti-
gen keine Verbindung nach außen. Die aus den 
Meßdaten errechnete Leistung wird in bestimmten 
Zeitabständen in einem elektronischen Speicher regis-
triert. Die Daten können nur über ein Magnetfeld 
ausgelesen werden. Zusätzlich ist für den PS-
Schreiber eine interne Stromversorgung vorgesehen, 
die für einen Betrieb von 5 bis 10 Jahren ausreicht. Es 
verbleibt als einzige Verbindung nach außen die 
Möglichkeit zum Lesen der Daten. Eine Beeinflus-
sung der Messungen wird somit verhindert. 
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